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(1) 1 種類のセンサ情報だけから解釈することが困難な対象に対して カラー画像から抽出した領域と，両眼立体視
で得た距離情報を統合して解釈を行なう手法を提案している。その手法によって人工物や自然物を含む屋外シー
ンの解釈を行なっているO
(2) 複数のセンサ情報の統合において，各々のセンサ情報処理の中間結果を利用して，シーンの認識を効率的に進め
る手法を提案している。一般に明らかな中間結果から順に得られるので，信頼性の高い情報から順に解釈に利用す
ることができ，認識時間の短縮だけでなく，解釈の信頼性の向上も可能となることを明らかにしている。
(3) センサ情報から幾何学的特徴が得られる場合に その不確実性を量子化誤差と確率誤差に分けて，それぞれの誤
差を定式化し，不確実性を考慮してモデルと照合することによって解釈を行なう手法を提案している。
(4) センサ情報から得られる特徴からシーンを解釈する場合に物体の構成要素としての確率特徴の組み合わせと
して得られる物体が存在する確率，物体の組み合わせとしてのシーンの解釈に対する確率を定式化し，もっとも確
かなシーンの解釈を得る方法を提案している。この方法は，確率に基づいて解釈を進めるので，信頼性を高めるだ
けでなく，探索効率も高めている O
以上のように本論文は複数のセンサ情報処理の新しい方法と，物体の認識の不確実性を考慮した信頼性の高いシー
ン解釈の方法を提案するとともに 自然物や人工物を含む複雑なシーンの画像処理に多くの示唆を与えており，パター
ン情報処理の発展に寄与することが大きし」よって本論文は博士論文として価値のあるものと認める。
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